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Abstract In this paper, we consider digital control of two-wheel self-balancing robots. Con-
ventionally, a continuous-time controller is first designed and then discretized to implement it on
a digital controller. In this case, intersample behavior is often ignored. Alternatively, we pro-
pose sampled-data control for self-balancing robots to improve intersample behavior. We show























る．状態変数を x = [ θ ψ θ˙ ψ˙ ]
T
，入力を uを直流モー
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ル時間 h = 0.02では次のように得られた．
Kd = [ −2.6532 − 63.0342 − 2.6789 − 6.5047 ].
また比較対象として連続時間最適レギュレータにより状
態フィードバックゲインKを求めると次のようになった．
















ションを行った．サンプル時間 hを 0.12 [sec]，倒立振子









次にサンプル時間 hを 0.02 [sec]とし，K とKdをそ
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